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Robotic welding jaws has drive arrangement containing threaded spindle 
connected to rotate with one welding electrode fitting and guided in spindle 
nut forming part of drive motor rotor 
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Abstract of DE1 9948043 

The arrangement has two jaws fittings (1 ,2) 
with welding electrodes (3,4) that can be 
varied in position relative to each other by 
altering the distance between their ends with a 
drive arrangement (5) containing a threaded 
spindle connected to rotate with one welding 
electrode fitting guided in a spindle nut forming 
part of a drive motor rotor. The motor is an 
electrical servo motor with a hollow shaft rotor 
in which the spindle nut is inserted. 
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Dfe folgenden 

Roboterschwei&zange 

Die Erfindung betrifft eine RoboterschweiBzange, be- 
stehend aus zwet Zangenarmaturen mit Jewells einer 
SchwelBelektrode, die relativ zuefnander fm Sinne efner 
Abstandsveranderung zwfschen den Enden derSchweiB- 
elektroden fn fhrer Lege mfttels efner Antriebsvorrichtung 
(5) verfinderlich sfnd. Dfe Antriebsvorrichtung besteht aus 
einer mft efner SchwelSelektrodenarmatur (1) drehfest 
verbundenen Gewindesplndel (6), die in einer Spindel- 
m utter (7) gefuhrt 1st die Toil eines Rotors (8) eines An- 
triebsmotors (9) 1st. 
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Bescbreibung 

Die vorliegende Erfindung be trim eine RoboterschweiB- 
zange, bestehend aus zwei Zangenarmaturen mit jeweiis ei- 
ner SchweiBeleklrode, die relativ zueinander im Sinne einer 
Abstandsveranderung zwischen den Enden der SchweiB- 
elektroden in ihier Lage rnittels einer Antrieb svorrichtung 
veranderlich sind. 

Bei derartigen bekannten RoboterschweiBzangen erfolgt 
die Umsetzung der Motor- Drehbewegung in eine lineare 
Hin- und Herbewegung duich Zwischengetriebe, woduich 
sich ein hoher Gewichtsanteil ergibt Auch ist es bekannt, 
deraitige Schweifizangen duzch Pneumatik-Zy lindezeinhei- 
ten aiizutreibeo, Deraitige Antriebe besitzen hohe Herstel- 
lungskosten, zudem bestehen Probleme in bezug auf Prall- 
schlag und die Ansprechgescbwindigkcit dieser Antriebs- 
einheiten. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, 
eine Antriebseinheit fur eine RoboterschweiBzange zu 
schaffen, die reduzierte Herstellun gskosten mit ein em ver- 
besserten Handling verbindet 

BrflpdungsgeanflB wird dies dadiirch erreicht, daB die An- 
trieb svorrichtung aus einer drehfest mil der SchwdBclektro- 
denarmatur veibundenen Gewindespindel besteht, die in ei- 
ner Spdndelmutter gefiihit ist, die irirerseits Teil eines Rotors 
eines Antriebsmotors ist Insbesoodere ist der Antrieb smo- 
tor als elektriscber Servomotor mit einem Hoblwellenrotor 
ausgebildet, in dem die Spindelmutter eingebracht ist Die 
Gewindespindel und (fie Spindelmutter bilden vorzugswei- 
ses einen Eugelgewindetrieb. 

ErfindungsgemaB erfolgt die Umsetzung der Motor-Dren- 
bewegung in eine lineare Hin- und Herbewegung ohne Zwi- 
schengetriebe. Denn die Kugelrollspdndel wild in die Mo- 
torachse der Kugekollmutter eingesetzt Hierbed drebt sich 
der Motor auBerlich nicht, sondern er schiebt die Spindel 
aus und ein wie bei einem Pneumatikzy linden Da die Kugel- 
rollspindel verdiehgesichert mit der Roboterzangenarmatur 
verbunden ist ergibt sich eine lineare Aus- und Einwartsbe- 
wegung der SpindeL 

Bei dem erfindungsgemaB verwendeten Servomotor han- 
delt es sich urn einen 3-phasigen, 6-poligen Servomotor; 
Durch diesen Servomotorantneb in \ferbindung mit dem er* 
nndungsgemaBen Spindeltrieb erfolgt eine scbnellere und 
prazisere Bewegung der RoboterschweiBzange. Ein erftn- 
dungsgemMfier Motor ist warnings arm und hat eine hohe Le- 
bensdauer, 

Weiterbdn ist erfindungsgemaB vorgesehen, daB der Ver- 
fahrweg der Spindel und die Motorkraft unabhSngig vonein- 
ander in einer programmierbaren Steuerung gesteuert bzw. 
geregelt warden konnen. Durch einen im inneren der Motor- 
antriebseinheit vorgesebenen Resolver, d. h. einen indukti- 
ven Drehgeber, konnen die Ofmungs- und SchlieBbewegun- 
gen der Zangenarmaturen bcstimmt und kontrolliert werden, 
und zwar entsprechend den jeweiis gewiinschten Vorgaben. 

Anhand der in den beiliegenden Zeichnungen dargestell- 
ten Ausfunrungsform der Erfindung wird diese naher erlau- 
tert Es zeigen: 

Fig. 1 eine Prinzip-Darstellung einer erfindungsgemSBen 
SchweiBzange, 

Fig. 2 einen Schnitt durch die erfindungsgemaBc An- 
triebseinheit und 

Fig, 3 ein Schaubitd eines Funktionszyklus einer erfiji- 
dungsgemaBen SchweiBzange. 

Eine erfindungsgem&Be RoboterschweiBzange besteht 
aus zwei Zangenarmaturen 1, 2 mit jeweiis einer SchweiB- 
elektrode 3, 4, die relativ zueinander im Sinne einer Ab- 
standsveranderung zwischen den Enden der SchweiBelek- 
troden 3, 4 in ihrer Lage rnittels einer Antriebsvorrichtung 5 
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veranderlich sind. Im varliegenden Fall sind die Zangenar- 
maturen 1, 2 derart ausgebildet daB sie um eine Schwenk- 
achse X eine Schwenkbewegung relativ zueinander durch- 
fflhreo konnen. Eine erfindungsgemaBe Antriebsvorrichtung 
5 5 besteht aus einer mit der Zangenarmatur 1 drehfest ver- 
bundenen Gewindespindel 6, die in einer Spindelmutter 7 
gefUhrt ist Die Spindelmutter 7 ist Teil eines Rotors 8 der 
Antriebseinheit 5. Der Rotor 8 ist Bestandteil eines An- 
triebsmotors 9, der als eleknischer Servomotor ausgebildet 
ist Der Staler 8a des Servomotors 9 ist an der Zangenarma- 
tur 1 befestigt Der Rotor 8 ist als HohlweUenrotor ausgebil- 
det in dem die Spindelmutter 7 eingebracht ist Hierzu be- 
sitzt der HoUwellenrotor 8 einen im Durchmesser erweater- 
ten ZyLinderfbrtsatz 10, in dem die Spmdelmutter 7 kraft- 
und formschlOssig eingesetzt ist An ihrem innerhalb des 
HohlweUenrotors 8 liegenden Ende weist die Gewindespin- 
del 6 einen Zapfen 11 auf, auf dem eine Gleitlager-Radialla- 
gereinheit 12 befestigt ist. Diese integrierte Gleit- und Ra- 
diallagerkombination 12 mmml tiber das Gleitlager die Axi- 
albewegung der Gewindespindel 6 innerhalb der Rotorbohl- 
welle 8 auf, und die RadiaUageranordnung mnrmt die Dre- 
hung des Hohlwellenrotors 8 auf, und zwar bei voller Be- 
lastbarkeit mit den auftretenden Querkraften am Spinde- 
lende. Der HohlweUenrotor 8 ist auf der Zangenseite mit 
Axial- und Radiallagern 13 versehen, die getrennt die ent- 
sprechenden Krafte aufhehrnen, Auf der anderen Seiie des 
Motors wird die Lagerung durch ein sch wimmendes Radial- 
lager 14 bewirkt 

Die aus der Gewmdespindel 6 und der Spindelmutter 7 
gebildete Antriebseinheit ist varteilhafterweise als Xugelge- 
windetrieb ausgebildet Je nach Drehrichtung des Rotors 8 
wird die Spindel 6 aus dem Rotor 8 heraus oder in inn hinein 
gefahren. 

Der erfindungsgemMBe Servomotor ist vorteilhafterweise 
als 3-phasiger, 6-poliger Elektromotor ausgebildet Im inne- 
ren der Motoreinheit ist an dem HohlweUenrotor 8 ein vor- 
zugsweise 2-poliger Resolver, d. b, induktiver Weggeber, 
angecadnet Hierrnit kann entsprechend der Drehung des 
Hohlwellenrotors 8 eine Steuerung rnittels einer program- 
mierbaren Steuereinheit der Motorkraft und der Positionie- 
rung der Schweiflzangen erfolgen. Die erfindungsgemaBc 
programnrierbare Steuereinheit edaubt eine Steuerung des 
Servomotors in Abhangigkeit von der Strornstarke und zu- 
dem eine Positiomerungssteuerung fur an das jeweilige zu 
verschweiBende Werkstuck angepafite Offinungs- und 
SchlieBwege der Roboterzangen . 

Aus dem beiliegenden Funktionszyklus (Fig. 3) ist der 
Kraftverlauf bei der Vcrwendung eines ernndungsgeniflBen 
Servoantriebs zu erkennen. Es ist der sehr steile Kraftanstieg 
entnehmbar, der beim Aufsetzen der Elektrode auf dem zu 
verschweiBeoden Gegenstand auftritt Weiterhin ist erkenn- 
bar der zeitmaBig kurze Arbeitshub. 

Die voriiegende Erfindung hat insbesondere auch die Vor- 
teile, daB die Offnungs- und SchlieBwege individuell dem 
Werkstuck angepafit werden konnen und die gesamte Ein- 
richtung an jedem handelsublichen Roboter angeschlossen 
und betrieben werden kann. Auch ist es moglich, die ge- 
samte Einrichtung gegen pneumatische Antri ebsei nhei ten 
auszutauschen. 

Die erfindungsgemSBe RoboterschweiBzange zeichnct 
sich durch eine hohe ProzeBsicherheit aus, wodurch ein gc- 
steigertes Qualiuttsniveau erreicht wird. Es ist eine kontinu- 
ierlicbe SchweiBkraft voibanden. Zudem konnen kurze, 
dem Werkstuck angepafite SchlieB- und Ofihungswege ein- 
gestellt werden, wobei scbnellere Offnungs- und SchlieBge- 
schwindigkeiten erreichbar sind Es wird eine hohe 
SchweiBqualitat durch einen gleichrnafiigen SchweiBHnsen- 
durchmesser erreicht Da kein Prallschlag auftriu, treten 
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keane Blechverfbrmungen und geringere Materialbelflstun- 
gen auf. Zudem ist die erfindungsgemaBe RoboterschwciB- 
zange wartungsarm und energiesparend, da teure Druckluft- 
energien nicht eingesetzt werdcn musscn. 

5 

Patentanspruche 

1. RoboterschweiBzange, bestehend aus zwei Zangen- 
arrnaliiren (1, 2) nrit jeweils einer SchweiBelektrode (3, 
4), die relan'v zueinander im Sinne einer Abstandsver- 10 
Snderung zwischen den Enden der SchweiBeiektroden 
(3, 4) in ihrer Lage nriuels einer Antriebsvomchtung 
(5) veranderlich sind, dadurch gekennzeklmet, daB 
die Antriebsvonichtung aus einer tmt einer SchweiB- 
efektrodenannaiur (1) drehfest verbundenen Gewinde- L5 
spindel (6) besteht die in einer Spindelmutter (7) ge- 
fuhrt ist, dieleil eines Rotors (8) eines Antriebsmotors 
Wist 

2. RoboterschweiBzange nach Anspruch 1, dadurch 
gekeimzeidmet, daB der Antriebsmotor (9) aus einem 20 
elektzischen Servomotor besteht und einen Hohlwel- 
lenrotor (8) aufweist, in dem die Spindelmutter (7) rin- 
gcbracht ist 

3. RoboterschweiBzange nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnBt, daB die Gewindesjrindel (6) und 25 
die Spindelmutter f7) einen Kugelgewindetrieb bilden, 

4. RoboterschweiBzange nach einem der AnsprQche 1 
bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB der Servomotor als 
3-pnasiger, 6-poliger Elektromotor ausgebildet ist 

5. RoboterschweiBzange nach einem der AnsprQche 1 30 
bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB an dem Hoblwel- 
lenrotor (8) cin 2-poliger Resolvcr vorgesehen ist. 

6. RoboterschweiBzange nach einem der AnsprQche 1 
bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB der Antriebsmotor 
(9) in AbhSngigkeit von der Stromstarke regeibar bzw. is 
steuerbar ist und damit unterschiedlicbe Krafic erzeugt 
werden konnen, 

7. RoboterschweiBzange nach einem der AnsprQche 1 
bis 6, dadurch gekennzeichnet daB die Antriebsvor- 
richtung (5) einen Wechselstrom-S ervo-Regler mit 40 
programmierbarer Positionssteuerung aufweist, 

8. RoboterschweiBzange nach einem der Anspruche 1 
bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB die Elektrodenstel- 
lung der SchwdBelektroden (3, 4) zueinander mitteis 
einer Steuereinheit fiea programrmerbar ist. 45 
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Funktionszyklus Motordrehzahl 
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Funktions2yklus Kraftverlauf 



N 
n 



16 000 
14 000 
12000 
10000 
8000 
6000 
4 000 
2000 



-2000 



32 Perioden = 
640 ms Haltezeit 



0,5 



1,0 



1.5 



2j) sec. 



Funktionszyklus Strecke 
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